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La presente invention a pour objet un dispositif 
de transmission sans engrenages permettant de 
transmettre unc rotation d'un arbre a un autre, 
queries que soienL dans I'espace, les positions de 
leurs axes. La transmission se fait de facon homo- 
cinetique. 

Dans le cas d'arbres co-axiaux. elle peut etre uti- 
lisee comme inverseur, comme differentiel. comme 
reducteur de rapport 2 a « un > : ou comme multi- 
plicateur de rapport <c un » a 2. 

Que les axes des deux arbres soient dans un 
merae plan, done se rencontrent. ou qu'ils soient 
dans des plans differents et ne se rencontrent pas, 
ils ont toujours une perpendiculaire commune, 
laquelle, pour Amplifier le langage, sera dans ce 
qui suit denommee axe principal. 
^ Suivant la presente invention, la transmission 
s'opere par decomposition de la rotation en deux 
composantes, Tune perpendiculaire a 1'axe principal 
et a chacun des arbres, 1'autre parallele a cet axe 
principal. 

Chacun des arbres etad muni d'un bras de ma- ! 
nivelle, la composante du premier systeme est trans- 
mise d'un arbre a 1'autre par un balancier oscillant 
autour de cet axe principal, (ou plus generalement 
autour d'un axe parallele a cet axe principal) ledit 
balancier etant relie mecaniquement et de meme 
faqon a chacun des bras de manivelle. 

La composante du second systeme est transmise, 
par df placement axial du balancier, le long de Paxe 
principal ou par autre liaison mecanique equiva- 
lente. 

La transmission sera homocinetique, lorsque les 
mecanismes d'accouplement des bras de manivelle 
au balancier seronL pour le s deux systemes. cine- 
maliquement identiques. 

Pour certaines* applications, pour lesquelles il est 
desirable que la transmission soit irreguliere, par 
cxeniple, pour actionner des tonneaux melangeurs, 
on etablira au contraire une discordance entre les 
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composantes de l'un ou 1'autre systeme, un tour de 
1 un des arbres correspondant toujours a un tour de 
Pautre ; mais le mouvement etant transmis avec une 
certaine irregularite cyclique. 

H est a noter que la transmission decrite est 
reversible et qu'elle ne presente pas de point mort. 

Dautres caracteristiques de ^invention ressorti- 
rod de la description qui suit et des diverses figures 
du dessin annexe, fourni a titre d'exemple non limi- 
tatif. et dans lequel : 

Les figures 1 et 2 represented schematiquement 
une transmission suivant {'invention appliquee a des 
arbres dont les axes sont dans le prolongement l'un 
de 1'autre. et forment inverseur; 

La figure 3 est relative au cas ou les arbres for- 
ment entre eux un certain angle; 

Les figures 4, 5 et 5a, se rapportent au cas de 
deux arbres paralleles non co-axiaux; 

La figure 6, au cas de plusieurs arbres recepteurs 
qui peuvent etre disposes en etoile; 

Les figures 7, 8, 9, 9a et 96 represented des 
vanantes d'accouplement des bras de manivelle avec 
le balancier; 

Les figures 10 et 11 represented des variantes de 
realisation du balancier; 

La figure 12 montre un dispositif d cquilibrage; 

La figure 13, un mode d'agencemed de rotule; 

La figure 14, une application de la transmission 
a deux arbres desaxes par rapport a Taxe principal; 

Les figures 15 et 15 bis represented une trans- 
mission a balancier oscillant et non coulissant; 

La figure 16 montre ^application du dispositif 
a un diflerentiel, ce meme dispositif pouvant etre 
agence pour former reducteur de vitesse ou multi- 
plicateur. comme represent a la figure 16a; 

La figure 17 montre une autre variante de balan- 
cier; 

La figure 18 se rapporte au cas ou l'un des 
arbres doit se prolonger au-dela de t'axe de la tige; 
La figure 19 en est une variante; 



La figure 20 rcpresi.-mV un ageneement clan* 
, l^ijiid In compnsauie d«» viies«'.» parallMe a faxc 
principal, au lieu (Vein* transmit par un rnulisse- 
menl du balancier le long de son axe. cs; Iransniise 
par des leviers monies sur It- dil balancier: 

La figure 20a represents un detail de montage 
d'un des leviers representee dan.- une autre vue a 
la figure 20; 

La figure 206 represents une commands d'arbre 
a cames: 

La figure 21. une commande a leviers entre deux 
arbres perpendiculaires a la tige et non co-axiaux: 

La figure 22. une variante dans laquelle la trans- 
mission se fait entre deux arbres co-axiaux, par 
leviers et coulisseau: 

La figure 22<r r une transmission faite uniquement 
par leviers; 

Les figures 23. 23a, 236 reprcsentent une variante 
dans laquelle sont utilises a la fois des leviers et 
un coulisseau. 

Figures 1 et 2. — Arbres dans le prolongement 
fun de 1'autre. 

Dans cette figure schematique. comme dans les 
suivantes. la plupart des pieces out ete representees 
sans epaisseur. ce qui siniplifie le dessin et le rend 
plus intelligible. 

Un arbre M que Ton peut supposer moteur est 
solidaire d'un bras m qui porte une rotule -m'. 

Un arbre R que Ton peut supposer recepteur est 
solidaire d'un bras r portant une rotule r' situee a 
meme distance de 1'axe d'un guide A que la rotule 

_. r 
TJX . 

Sur la tige-guide A dirigee suivant 1'axe principal 
ZZ\ peut osciller et se mouvoir un balancier H, 
emboitant a ses extremites chaeune des rotules m f 
et r'. 

Sur cette figure, le balancier est represente a son 
point le plus haul. 

Partant de cette position, la rotation de M, m et 
m' entraine par oscillation du balancier H autour 
de A, une rotation de sens inverse de r\ r et R. 

Cette oscillation se combine ensuite avec un cou- 
lissement du balancier H le long de la tige A. 

Si les accouplements de chacun des arbres M et 
R avec le balancier H sont indentiques. la rotation 
de Tarbre R sera a tout instant egale a celle de !\f. 

On a done realise un inversesir a mouvement 
homocinetique. 

Lorsque Tarbre M aura effect ue un quart de 
tour, les deux bras se projetteront parallelement a 
1'axc principal, comme il est represente a la figure 2. 

A ce point precis, la transmission se fait unique- 
ment par le coulissement du balancier H. 

Le mouvement se continue ainsi, les deux arbres 
ayant tnujours la meme vilcsse instantanee de rota- 
tion. 

Le rayon sur lequel se meuvent les rotules, et 
leurs distances a 1'axe ZZ' seront choisis de facon 



a lim'tfe: a uu<- vaieur acceptable rangulatio?* enlre 
"faxe dc la intultr el celui dc son logement dun* le 
balancier. 

Figure — H est facile de voir que la transmis- 
sion s'opcrc cxaclemenl dans les mC'ines condition*. 
. lorsque farlire R. tout en rcslant dans le plan por- 
pendieulam* a ZZ' s'y deplace d ? un ansle cjurl- 
coiujue. 

II suffil que le bras du balancier situe du cole de 
R se deplace d ? autant. 

La figure 3 correspond a ce cas de deux arbres 
situes dans un meme plan et formant entre eux un 
angle quelconque. 

L'arbre R et le bras h 2 du coulisseau. au lieu 
d'etre places respect ivement dans le prolongement 
de M et de ft] se sont deplaces du meme angle. 

Ces deux bras du balancier. hi et ft*, restent l)ien 
enteudu. solidaires Tun de Tautre et sont cales sur la 
. douille centrale qui les reunit. 

La figure 1. deja decrite, peut cire consideree 
comme representant ce dispositif de la figure 3. 
I dans lequel les deux bras du balancier suppose au 
: point haul auraient ete rabaltus sur le plan de la 
figure. 

! II est inutile de demontrer que ce meCanisme est 
; reversible, car rien n'eiupeche cTinlervertir les fono- 
tions des arbres respeclivement moteur et recepteur. 
II est. d'aulre part, manifeste qu il ne peut y 
; avoir de point mort dans une telle transmission, 
l'arbre recepteur etant toujours entraine dans un 
sens hien determine par le mouvement combine 
t d'oscillation et de coulissement du balancier. 

Figures 4 el 5. — Les figures 4 et 5 correspon- 
j denl au cas ou les deux arbres sont paralleled 

Les deux bras hi et k« du balancier sont alors 
| eux-memes paralleles. 

| La transmission s'opere comme il a ete explique, 
1 sans qu'il soit besoin de presenter d'observations 
: particulieres. 

La figure 5 montre la position des deux bras, en 
. projection horizontale, quand les bras m et r sont 
eux-memes dans le plan horizontal des axes de leurs 
arbres respectifs. 

Ces deux arbres M et R tournent dans le meme 
j sens. 

j D'une facon generate, on peut dire que dans tous 
« dispositif s deer its. les rotations des deux arbres sont 
toujours de meme sens, pour un observateur place 
I sur I'axe ZZ' du guide A. 

j Figure 5a. — Cette figure, tres schema tisee, cor- 
! respond a un cas particulier. 

| Le dispositif est equivalent a celui de la figure 4. 
mais il met en evidence que Ton peut commander 
un arbre recepteur R parallele a l'arbre moteur M, 
et faire tourner cet arbre R dans fe meme sens que 
M. meme lorsqu : il est situe du cote oppose a M 

j par rapport au guide A. 

II suffil alors d'arreter le guide A avant sa ren- 



0 — 



tonliv a\tr 1'arhrv R el de fain* ugir sur la rulub' 
poiti-e par Pi. un bras Folidairo du eoulisseau et 
s'elevant a la hauteur voulue. 

Ce bras h : puurrail meme commander deux tron- 
cons cTarbre?. Tun situe a gauche, et uu autre situ6 
a dn»ite. lei que 1'arbrc R represenle a la figure 4 ; 
Ja meme rolule r* servant pour aclionner les deux 
arbres. 

^ La regie donnec ci-dessus quant a lobservation 
des sens dc rotation de M el de R semble en defaut. 
En realite. ce sont les organes de liaison du balan- 
eier avee les bras de manivcile qu'il faut considerer. 

Fipure 6. — Les explications foumies a propos 
de 5a figure 3 avanl montre qui! etait possible d : ap- 
pliquer la transmission a des arbres situes dans le 
memc ])lan et forniant entre eux un angle quelcon- 
que. on pourra done transmettre le mouvement d'un 
arbre moteur M, a plusieurs autres R lr R L .. R 3 . dis- 
poses en ctoile comme il est represenle a cette 
figure 6. 

Et. en vertu des explications fournies dans la 
description des figures 4 el 5. ces arbres recepteurs 
pourront etre places a des hauteurs differentes. 

Inversement. on pourrait evideinment atteler plu- 
sieurs arbres motcurs sur un meme arbre recepleur. 

Figure 7. — Les figures 7 a 9 se rapportent a 
diverses variantes d'accouplement entre les bras de 
maniveHe et le balancier. 

Sur la figure 7 ? on a place les elements mate des 
rotules sur le balancier et les bras m et r portent les 
parlies femelies. alors que sur les figures prec£- 
dentes. 1 'inverse avait lieu. 

Ce dispositif donne les memes resultats. et la 
transmission reste homocinetique si les rotules sont 
a meme distance de 1 axe doscillation du balancier. 

H est a noter eependant que Ton ne pourrait sans 
adaptation, appiiquer simullanement a Tun des 
arbres le- genre de rotule de la figure 1 et ; a 1'aulre. 
celui de cette figure 7. 

On peut constalen en eflel. que si la loi de defa- 
cements axiaux du balancier est la meme dans les 
deux cas. celle des oscillations de ce balancier est 
difierenle. 

La course axiale du balancier etant quelconque, 
mais donnee. le rayon sur lequel se deplaeent les 
rotules doit etre le memc. 

En designant par rn ce rayon, par V Tangle 
decrit par I'un des arbres et par h le deplacement 
axial du balancier, V et h etant comptes a partir 
de la position horizontal du bras de maniveHe, 
on a : hz=z m sin V. 

Par conlre. les angles i d'nsciliation du balancier 
sont en designant par a la distance de chaque 
rotule a I'axe A : 

Pour le schema figure 1 : 



P«.ur le schema figure 7 ; 
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m cos V 



La transmission ne wait done pas homocine- 
tique, el, au surplus, il y aurait incompatibility 
entre les liaisons, 1c mecanisme se bloquerait. 
| On pourrait eependant assurer la compatibility et 
ritomocinetie en plaint la rotule du second cas a 
une distance de I'axe a t different de a, la valeur 
a x etant definie par : 

a., ■■=(!, • 
1 sin i 

Les valeuis de cos V auraient alors meme expres- 
sion. 

. 8. — Cette figure represenle une variantc 

d accouplement du balancier avec un bras de mani- 
veHe, selon laquelle la rotule est supprimee et rem- 
placee par un mecanisme equivalent cinematique- 
meat a celui de la figure 7 et pouvant, par conse- 
quent, lui etre conjugue sans adaptation particu- 
liere. 

Le bras de maniveHe in se termine par un mane- 
ton sur lequel peut coulisser et tourner une piece 
intermediate F pouvant osciller sur le balancier H. 

Les conditions de transmission homocinetique 
sont satbfaites. si le dispositif conjugue est le meme 
ou s'il est equivalent cinematiquement. comme Test 
par exemple. celui de la figure 7. 

Figures 9, 9a, 9b. — Ces figures representent en 
trois vues, un mode d'accouplement egaiement cor- 
rect. 

Le bras m monte sur l'arbre M peut osciller sur 
to et il n'est pas besoin de prevoir un coulissement 
sur la rotule. 

On le conjuguerait a un mecanisme identique ou 
equivalent. 

La figure 9 represente le balancier a sa position 
superieure. La figure 9a en est la projection hori- 
zontal. Eile a ete clablie pour montrer que dans 
ce mode d'accouplement. il est avanlageux que 1'une 
des pieces M ou m se lermine en chape. 

La figure 9b correspond a 1'obliquite maximum 
du balancier H. 

Figure 10. — Cette figure represenle une varianre 
de la transmission dans laquelle le balancier H au 
lieu de se guider sur un axe fixe A est, a Hnverse. 
guide dans une parti.? femelle fixe jouant le role de 
('element fixe A, partie hachuree sur cette figure. 

La cinemalique est absolument la meme que dans 
le dispositif de la figure 1. 

Figure IL — La disposition representee corres- 
pond a celle de la figure 1, mais l'oscillation du 
balancier entraine celle d'un axe tournant a Tinte- 
ricur d'elemenls fixes tels que celui represente en A 
et hachure. 

Figure 72. — Cette figure, etablie pour une trans- 
mission entre deux arbres parallels montre que 
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Ton peut eijuilibrer slatiquement le poids du balan- j 
cier, au moyen d'un contrepoids P place sur Tun j 
dcs bras de manivelle, a Toppose de la rotule, ou 
au moyen de deux contrepoids P et Pi places sur 

chacun de ces bras. 

Figure 13. — Cette figure montre que toute dis- 
position constructive peut etre utilisee pour que les 
rotules representees en diverses figures portent sur 
des surfaces et non sur des lignes de contact. 

On pourra, par exemple, envelopper la rotule de 
deux coquilles gardant un contact surfaciel avec la 
rotule et les fagonner exterieurement pour s'appli- 
quer sur une surface cylindrique (ou prismatique) 
du balancier. 

Les figures 8 et 9 representaient deja des dispo- 
sitifs repondant a la meme convenance. 

Figure 14. — II a ete dit que Taxe d'oscillation 
du balancier devait etre parallele a Taxe principal, 
mais non se confondre obligatoirement avec lui. 

Cette figure en fournit un exemple. Les axes des 
arbrcs M et R sont deportes de part et d'autre de 
cet axe et d'une egale quantite. 

La transmission ne cesse pas d'etre homocine- 
tique, puisque chaque composante de vitesse de Tun 
des arbres est exactement transmise a Tautre arbre. 

Figures 15 et 15 bis. — II n'est pas sans interet 
de montrer que le mouvement ne peut etre transmis 
de fagon satisfaisante, si Ton n'utilise qu'un balan- 
cier, sans y joindre un dispositif destine a la trans- 
mission de la composante de vitesse parallele a Taxe 
principal. 

Un tel dispositif impropre a ete represents en 
deux vues sur ces figures. 

Partant de la position representee a la figure 15, 
on obtiendra bien pendant pres d'un quart de tour 
une transmission correcte, quoique non exempte de 
defauts. car les forces d'appui des rotules sur le 
balancier deviennent de plus en plus grandes, pour 
atteindre Tinfini apres ce quart de tour, mais ce 
point ne pourrait etre franchi que par inertie. 

Si Ton arretait les arbres a la position represen- 
tee a la figure 15 bis 9 et que Ton veuille remettre 
en marche, I'arbre recepteur n'ayant aucune raison 
de tourner dans un sens plutot -que dans Tautre, le 
mecanisme serait bloque. II y aurait deux points 
morts dans la transmission, alors qu'il n'y en a pas 
dans la transmission etablie comme il a ete expose. 

On demontrerait de meme qu'un mouvement de 
coulissement suivant Taxe principal presenterait 
deux points morts silues, chacun, a un quart de 
tour des precedents. 

Figure 16. — Tout inverseur de raison 1/1 peut 
etre adapte pour constituer, soit un diflerentiel soit 
un reducteur de raison 1/2, soit un multipficateur 

de raison 2/1. 

La figure 16 montre la premiere de ces adapta- 
tions de la transmission objet de Pinvention; la 
figure 16a correspond aux delix autres. 



Le schema de la figure 16 derive de celut de la 
figure 1. 

Le balancier est represente a Tune de ses posi- 
tions d'eloignement maximum, mais la tige-guide A. 
initialement fixe, est montee sur un bati B suscep- 
tible de tourner autour de Taxe commun aux deux 
arbres M et R. 

En reliant chacun d'eux aux roues d*un vehicule. 
on realise un different! el correct, repartissant egale- 
ment le couple sur chacune des roues, tout en per- 
mettant a chacune de prendre une avance ou un 
retard sur Tautre. 

La rotation du moteur est transmise au bati B 
par tous renvois appropries. Ici, ce bati a ete repre- 
sente solidaire d'une roue tangente T qu'entraine 
une vis K. 

Figure 16a. — Cette figure qui correspond au 
schema dc la figure 7, montre comment pourrait 
etre agence le mecanisme pour etablir entre deux 
arbres coaxiaux une reduction de vitesse de rapport 
2 a « un ». 

Le membre designe par R devenant fixe peut for- 
mer, par exemple, Telement femelle d'une rotule. 
Cet element serait invariablement fixe a un bati. 

L'arbre moteur M porterait i'element femelle de 
Tautre rotule et le balancier H, oscillant et coulis- 
sant sur la tige A, porterait les deux rotules males. 

Quand l'arbre M tourne, on peut recueillir sur B, 
un mouvement de rotation de meme sens et de 
vitesse deux fo:s moindre. 

On suit assez difficilement par la pensee, les mou- 
vements relatifs des pieces, mais ce mecanisme est 
de fonctionnement tres correct et sans point mort. 

II est evidemment reversible. En agissant sur B. 
on obtient sur M une vitesse double de celle de B. 

Inutile d'aj outer que 1'on pourrait placer sur le 
carter fixe ainsi que sur M les elements males de 
chaque rotule, au lieu des elements femelles. 

Figure 17. — Cette figure represente une variante 
de halancier. 

Les parties femelles des rotules etant placees sur 
le. Balancier sont prolongees Tune par un axe, Tau- 
tre par un tube, tous deux pouvant coulisser suivant 
leur axe dans un epanouissement de la tige A. 
laquelle sera preferablement divisee en deux parties 
Ai et A^ coulissant dans des supports fixes. 

Tout se passe evidemment de la meme facon que 
si le balancier coulissait sur un axe fixe. 

Figure 18. — Dans les variantes decrites prece- 
demment, aucun des arbres moteur ou recepteur, ne 
peut etre prolonge au-dela de Taxe du balancier. 
(Sauf dans le dispositif de la fig. 5a.) 

Cette figure montre qu'en donnant a une rotule 
un diametre suffisant, celle-ci devenant un excentri- 
que spherique, on rend la chose possible. II suffit 
que ce diametre soit assez grand pour que son enve- 
loppe H! solidaire du balancier H ne vienne pas 
toucher le prolongement Mi de Tarbre M. 



Ici encore, cumrnc dans la figure 17, le baiancicr 
roulisse dans des parties fixes, ail lieu de coulisser 
•ur un axe fixe. 

Sur cette figure, on a represented deux arbres M 
•I R parailele*. mats d'aprcs ce qui a cle expose 
jIus haul, il est manifesto qu'il suffit pour que la 
ransmissimt se fassc convcnablemtnt que Tarbre 
recepteur R so it perpend iculaire a 1'axe du balan- 
cer; il peut done ne pas etre parailele a M. 

Figure 19. — La figure, 19 represente un autre 
lisposilif. pennettant egalement de prolonger 1'un 
le.-? deux arbres au-dela de Paxc du baiancier. EHe 
I iff ere dc la precedente en ce que 1'accouplement 
In bras de manivelle au baiancier a ete fait suivant 
Ic schema de la figure o. dont la description a ete 
faite. 

L'arbre M peut etre prolonge en Mi. On doit 
rccourir. il est vrai. a 1'emploi d'un vilcbrequin. 
mais on cvitc les difficultes de realisation et les 
frottemeuts inherent* au grand diametre de lexcen- 
trique form ant rotulc. 

Figure 20. — La \arianie representee a cette 
figure. ofTre certains avantages cle simphcite sur les 
.dispusitifs decrits par ailleurs. mais elle ne s'ap- 
plicjue qu'au cas d'arbrcs paralleles. 

L'avantage principal est dc supprimer tout mou- 
vcment de coulissement. Un autre reside dans la 
suppression des rotules. Tous deplacements relatifs 
ties pieces se traduisent uniquement par rotations 
nu oscillations entre elements cylindriques male et 
femelle. 

[/oscillation du baiancier joue toujour? lc meme 
role, eclui de transmettre la composantc de vitesse 
perpendiculaire au plan de figure, mais la compo- 
?ante parailele a I'axe du baiancier est transmise 
par un sxsteme de leviers Lj-Lj monies sur ledit 
baiancier et relies aux bras de manivelle. 

Les axes d'oscillation des leviers Lt-L_. elant pla- 
ces dans le prolongement de laxe des arbres. on 
ieui imposer a ces leviers de se deplaccr suivant 
jn cone de revolution: leurs extremitcs i ? et peu- 
i-ent ali»rs s'embolter dans des parties femelles soli- 
taires des bras de manivelle. 

En reunissant ces leviers par une bielletle 5 arti- 
ulee sur eux a meme distance dc leur axe d'oscil- 
at inn. on leur impose des deplncemcnLs nngulaires 
•gaux. et la transmission se fait honim inetique- 
unit. 

I'll bali nu carter assure aux arbres el a Paxe du 
>alanck*r leur? positions relatives. 

L'arbre rccepleur pourra el re place indifTerem- 
uent en R. du meme cole que M par rapport a 
*a\e du balaii'ier IL i»u du cole Mpjicise. *«»it 
•n 11,. 

Dans ce dispositif. les arbres II rl H, luurnenl 
♦ •us deux *lans le meme sens quo I nrhre M. 

Chacun des leviers L|-Lj sera gencralenient ter- 
nine par une chape, conime il e*t represenle a la 
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figure 2i)a: cette chape cnveloppc un epanouisse- 
ment du baiancicr H auquel on donne une longueur 
suffisante pour que les prcssions sur laxe soienl 
acceplables. 

figure 20b. — La figure 206 montre schematique- 
ment la parlie basse d'une commande d arbre a 
cames d'un inoteur. la partie superieure etant telle 
que celle representee a la figure 20. 

La reduction dc 2 a « un » etant faite par engre- 
nages. {a seconde roue porte le manchon d'entrai- 
nement du levier L et le mouvement se transmet 
par la biellettc S. 

Celle commande pourrait etre appliquee avanta- 
geuseiiient au moteur avec arbre a cames en tete. 
et remplacerait soit un grand n ombre de roues 
droitos. soit un ou deux couples coniques. 

Figure 21. — Le dispositif represente. qui uti- 
lise egalement leviers et bielleltes et ne contient 
pas de rotule. est une application de la transmis- 
sion a deux arbres M et R non co-axiaux, mais 
pouvant former entre eux un angle quelconque. la 
figure devant. dans ce dernier cas. etre considered 
comme un rabattement. 

Lu coulisseau H-* faisant partie du baiancier 
peut monler et descendre lc long de 1'axe vertical 
d'oscilJation dont il sera de preference solidaire en 
rotation. 

II est rcuni d'unc part au levier Lj par une biel- 
lette S t . d'autre part a L-j par une biellette Sj. 

La transmission se fait homocinetiquement de M 
a R. sous les conditions que les biellettes soient 
de meme longueur et soient relices dc facon iden- 
tique aux leviers et au coulisseau. 

La distance verticale de leurs points d'articula- 
tion sur le coulisseau devra evidemment etre egale 
a la distance verticale entre les axes de M et de R. 

Mais la transmission ne pourrait etre homocine- 
tique entre M (ou R) et un arbrc Ri situc au-dessus 
du coulisseau. tel que celui represente par exeniple 
en Rj. 

II est facile de voir que les deplacements verti- 
eaux (lu levier L :: ne peuvent etre egaux a ceux 
des leviers L t et Lj. 

Figure 22. — La figure 22 dcri\e de la prece- 
dente. mais les arbres M et R se sont rapproches 
r! nnt leurs axes en prolongement Tun de I'autre. 

Les points domiciliation des biellcttes Si et 
dont la longueur est la meme. sont places haut el 
ba? symetriquement par rapport a I'axe d'oscilla- 
lion du baiancier. 

II est a remarquer que. dans telle figure comme 
dans la figure 21. la longueur commune des Indies 
i t la distance commune de leur= points d'articu- 
laiion sur le coulisseau est absolument quelconque. 
done aussi leur obliquitc sur I'axc principal. 

Sur la figure 21. un les avait disposees pour 
qu elles =oient. a m:-cour=e. parailele a Taxe prin- 
cipal. 
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Sur la figure 22. on a rapprocbe tie l*axc. ces ; 
points d'articulation. tie faeon a pouvuir iliniinucr ; 
la longueur du coulisseau sans risque de coince- ■ 
went. 

Figure 22 a. — Cette figure mo litre que Tun 
pent faire coincider les points irarticulation supe- : 
riou re des biellettes qui seraient Ho preference 
assemblies par chape et mo\eu. Le coulisseau : 
deviendrait inutile. * 

Les dispositifs des figures 22 et 22a sunt appli- \ 
cables, lorsque les arbres M et R sonl en prolongc- : 
inent Tun de {"autre, niais non s'ils forment entre 
eux un certain angle. 

Figures 23. 23a, 23b. — Ces figures rcpresentent. ! 
en plusieurs \ues. un dispositif dans lequcl inter- ' 
\iemient des leviers et un coulisseau. II s'adapte 
a tnus ler cas : arbres dans le prolongentent Yuu 
de Tautre. arbres dans le meme plan, niais for- 
inant entre eux un certain angle, enfin arbres avcc 
axes ne se rencontrant pas. 

La figure 23 represente une projection du meca- . 
nisme. suivant une perpend iculaire aux deux arbres • 
supposes dans le prolongement Tun de Kautre. 

La figure 23a en represente une projection, apros 
que les bras de nianivelle ont etfeclue un quart de 
tour, et la figure 23/> est une projection de la 
precedent e. 

Les axes d'oscillation des leviers L| et L- ont : 
etc suffisammcnt ecartcs Tun de Paul re. pour qu'un : 
levier lei que L :; solidaire de Li «fig. 23«i puisse 
cuntniander un coulisseau H- *e deplacant ie long 
de Faxe A. 

l"n levier L 4 . solidaire de Lj. visible sur les 
fisures 23 et 236. et siinilaire du levier L :s . trans- 
met au levier Lj le mouvement resultant du depla- 
cement du coulisseau. 

Les axes d'oscillation de Li et L- uelaut pas 
situes sur I'axe de A. il est necessaire de faire ieur 
accouplement aux bras de maniveiles. au mo\en de : 
rotules. 

Les prolongeiiicnts /. et /. des loners mulis- 
sent a Tinterieur do ces rotuies. 

On coucoil que les ax*'? de* arbres M et R. lout 
tit etant dans le meme plan, peuvent former t:n . 
certain angle: il sulfa alors Ho rnn>iderer les figu- 
ros 23 et lob cmninc dt-s rahattements. ainsi tju'il 
a deja etc expose. 



On concnit t'galemeiU que ces axes puisseul etn 
dans des plans different*. Si. par exemple. I arbre 1- 
est place phi? haut que l'arbre M. il suflira de pre 
voir sur le coulisseau H- une seconde gorge placet 
au-dessu* de Tautre. a la meme distance que celli 
separant les arbres. 

R Kb CUE 

La pluparl des caracteristiqucs de rinvention on 
etc exposees. 

Dautres. non signalees. peuvent resuller de i'e.xa 
men des fiaures. 

Toutes peuvent etre considerees isoleinent oil ei 
coiiibinaison. 

Certaines d'entre eiles sent resumees ci-dessous 

Cliacur. des arbres est lou jours muni d'un bra: 
de manivelle. 

Pans toutes les variantes decrites. le muuvemen 
de rotation est transmis d'un arbre a un autre pai 
dernifip.' ^itinn du niouvcment en ses rumpo 
sanies. 

La composante perpendiculaire a chacun de: 
arbres el a la perpendiculaire commune aux axe? 
ile ies deux arbres est toujours Wansmise par ui 
balancier susceptible d'osciller aulour d'un axt 
parallel? a la perpendiculaire commune ou se con 
fondant ave.? elle. leriit balancier etant convenable 
inent relie a chacun des bras de manivelle. 

La composante parallele a la perpendiculaire c» im- 
mune o-l tranMuise par deplacement dun coulis 
seau qui peut e.re le balancier lui-iueme. ou pai 
un svsteme fie leviers. 

L?s rotations des arbres moteur et recepleur son 
de meme sens pour un observateur place sur la per 
jwmdiculaire commune. 

La transmission joue le role d'inverseur. lorsqu< 
les arbres a>ont situes dans le prolongement Tun d« 
('autre. 

Llle pent elre agencee pour constituer un uiiTe 
reniiel. «»n un reduclcur. ou un multiplicakur d* 

\ i tosses. 

La p!i»|Mit de- variantes decrites stint applicable: 
a une transmission entre des arbres occupant de: 
position* al-solumenl quelomques dans ro*pa»:e. 

Poi. i\\vk;\k\i \. 
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